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0 Steuervorrichtung fUr eine Spinnereimaschine. 
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© Die Erfindung betrifft eine Steuervorrichtung fUr eine Spinnereimaschine mit einer zentralen Steuereinheit, 
welche Qber einen Bus mit mehreren Sensoren bder Aktoren der Spinnereimaschine verbunden sind, wobei eine 
intelligente Multifunktionsbaugruppe (8) vorhanden ist, welche Uber den Bus (3) mit der zentralen Steuereinheit 
verbunden ist und welche einen Oder mehrere EingSnge (INi bis IN n ) Oder Ausgange (OUTi bis 0UT m ) aufweist, 
von denen zumindest ein Eingang Oder Ausgang mit einem Sensor (9, 10) Oder Aktor (11) verbunden ist. Dabei 
dient die intelligente Multifunktionsbaugruppe (8) im wesentlichen zur selbstandigen Verarbeitung der Signale 
der Sensoren (9, 10) und Steuerung der Aktoren (11). 
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Die Erfindung betrifft eine Steuervorrichtung fUr eine Spinnereimaschine mil den Merkmalen des 
Oberbegnffs des Patentanspruchs 1 . 

Bei der Steuerung einer Spinnereimaschine, beispielsweise einer Ringspinnmaschine. sind komplexe 
Steuerungsaufgaben zu bewaltigen und eine Vielzahl von Aktoren und Sensoren in geeigneter Weise 
anzusteuern. So mOssen beispielsweise wahrend des Betriebs einer Spinnereimaschine oftmals mehrere 
hundert Arbeitsstellen hinsichtlich des Auftretens eines Fadenbruchs Oberwacht werden. wobei nach dem 
Detektieren eines Fadenbruchs die betreffende Arbeitsstelle stillgesetzt und das weitere Zuftlhren des zu 
verarbeitenden Materials beispielsweise durch das Aktivieren eines Luntenstopps verhindert werden mufi 
Gleichzeitig muB dann ein Bedienerruf ausgelost werden und/oder z.B. eine automatische Fadenansetzvor- 
richtung in entsprechender Weise angesteuert werden. 

Zur Verringerung des Verkabelungsaufwandes, der mit der Verbindung jedes einzelnen Sensors oder 
Aktors einer Spinnereimaschine mit der zentralen Steuereinheit der Maschine verbunden ist wird beispiels- 
weise in der DE 38 13 945 A1 vorgeschlagen. die Sensoren und Aktoren eines Maschinensegments mittels 
ernes Sammelkanals und eines Datenkonzentrators mit der zentralen Steuereinheit zu verbinden wobei die 
Datenkonzentratoren Ober ein Bussystem verbunden sind. 

Nachteilig bei dieser bekannten Steuervorrichtung fur eine Spinnereimaschine. welches ein Bussystems 
._ yerwendet, ist jedoch, daB mit einer VergrSBerung einer bestehenden Maschine oder mit einer Erweiterunq 
einer zunachst nur die notwendigen Grundfunktionen aufweisenden Standardmaschine oder mit zusatzli- 
chen Ausstattungen und Aggregaten eine hohere DatenUbertragungsrate verbunden ist. so daB das 
Bussystem von vornherein auf eine entsprechende maximale Obertragungsrate ausgelegt werden muB 
wenn die Moglichkeit dieser Erweiterung offengehalten werden soli. Dies fuhrt zu einer EmQhung der 
Kosten. die dann, wenn keine oder nicht alle offengehaltenen Erweiterungsmaglichkeiten verwirklicht 
werden, nicht gerechtfertigt sind. 

Des weiteren fuhren im Fall einer MaschinenvergroBerung oder Funktions- bzw. Ausstattungserweite- 
rung einer Maschine die zusatzlich anzusteuernden Aktoren und Sensoren zu einer erheblichen Mehrbela- 
stung der zentralen Steuereinheit. D.h.. auch die zentrale Steuereinheit muB von vornherein auf die 
Verarbeitung einer entsprechenden Datenmenge, die zum Teil in Echtzeit erfolgen muB, ausgelegt sein was 
ebenfalls zu einer Verteuerung einer Standardmaschine fQhrt, die in all den Fallen nicht gerechtfertigt ist in 
denen diese Kapazitat nicht ausgeschdpft wird. 

w . ln K < ? er , DE l 40 26 581 A1, die a,S SOlChe d8n um 9 ekehr ten Weg geht und Im Fall der Ansteuerung einer 
Vielzahl gle.chart.ger Aggregate eine Moglichkeit zur Konzentration der Steuerungsintelligenz in einer 
zentralen Steuerungseinheit beschreibt. wird als bekannt vorausgesetzt. zur Ansteuerung einer Vielzahl von 
gleichartigen Einzelaggregaten jedem Aggregat oder einer Gruppe von Aggregaten einen Mikroprozessor 
zuzuordnen, der die Ansteuerung der einzelnen Aggregate per Software I8st. Die spezielle Art und Weise 
des Aufbaus des gesamten Steuerungssystems oder der Prozessorelektronik kann dieser Druckschrift 
jedoch nicht entnommen werden. 

_ Auch die DE 39 19 687 A1 offenbart ein Beispiel fUr den Einsatz eines Prozessors zur Losung einer 
bestmmten Steuerungsaufgabe in der Spinnereitechnik, namlich der Steuerung der Ringbank sowie der 
einzeln angetriebenen Walzen eines Streckwerks. Hierbei findet jedoch ebenfalls das Grundprinzip einer 
zentralen Steuerung Verwendung. 

^ Daruber hinaus ist in anderen Fachgebieten der Einsatz von prozessorgesteuerten Steuermodulen 
bekannt. deren Hardware neben der Software ebenfalls an die zu bewaltigenden spezifischen Steuer- und 
Regelungsaufgaben. beispielsweise eines fQr Industrieroboter einsetzbaren speziellen Motors. angepaBt ist 
und die mit einer zentralen Steuereinheit verbunden sind (z.B. Literaturstelle DE-Z Technika 10/1988. Serten 
1 7 bis 20). 

All diese vorgenannten Steuerungssystems weisen den Nachteil auf, daB zur LSsung zusMtzlicher 
und/oder anderer Steuerungsaufgaben die Hardware zumindest von Teilen des Systems speziell an die 
neuen Aufgaben angepaBt werden mufi. Die Erweiterung bestehender Maschinen urn zusStzliche Funktio- 
nen oder die Entwicklung eines Steuerungssystems fur eine neue Maschine ist daher zeit- und kostenauf- 
wendig. 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde. eine Steuervorrichtung fUr eine Spinnereimaschine zu 
schaffen, welche bei geringem Verkabelungsaufwand die flexible, einfache und kostengtlnstige Erweiteruno 
vorhandener Maschinen erm6glicht. beispielsweise die Vergr5Berung. AusrOstung oder Nachriistung von 
bestehenden Maschinen oder Standardmaschinen mit zusStzlichen Aggregaten und/oder Funktionen bzw 
mit geringem Aufwand an eine neue Maschine adaptierbar ist. 

Die Erfindung I6st diese Aufgabe mit den Merkmalen des Patentanspruchs 1 . 

Durch den Einsatz eines Busses, der zur Kommunikation der zentralen Steuereinheit mit den anzusteu- 
ernden Sensoren und Aktoren der Spinnereimaschine und fakultativ zu deren Stromversorgung dient und 
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mindestens einer intelligenten Multifunktionsbaugruppe mit mehreren Ein- und Ausgangen. ist gewahrleistet, 
daB die Steuervorrichtung flexibel um zusatzliche Funktionen erweitert oder an andere Erfordernisse. 2.B. an 
die Erfordernisse einer anderen Maschine. angepaBt werden kann. Eine Erweiterung der vorhandenen 
zentralen Steuereinheit hinsichtlich einer hoheren Rechenleistung Oder eine AbSnderung des Busses, z.B. 
s die Erhohung der maximal moglichen DatenGbertragungsgeschwindigkeit, ist hierzu praktisch nicht erforder- 
lich. 

Die intelligente Multifunktionsbaugruppe weist ein Rechenwerk und einen Speicher zur Aufnahme eines 
Steuerprogramms sowie einen oder mehrere Eingange oder AusgSnge auf, wobei die. Art und Anzahl der 
Ein- und Ausgange so gewShlt ist, daB ein-und dieselbe Baugruppe lediglich durch die Verwendung eines 
w anderen Steuerprogramms fur praktisch jeden Steuerungszweck bei einer Spinnereimaschine einsetzbar ist. 

Bei einer bevorzugten AusfGhrungsform der Erfindung ist diese universell verwendbare intelligente 
Multifunktionsbaugruppe so ausgebildet, daB deren Steuerprogramm durch DatenGbertragung von der 
zentralen Steuereinheit Gber den Feldbus der Spinnereimaschine in den Programmspeicher der Baugruppe 
geladen werden kann. 

75 Zudem kann die zentrale Steuereinheit mittels eines speziellen Programms die anwendungsspezifische 
Programmierung einer weiteren Multifunktionsbaugruppe durch den Benutzer selbst ermoglichen. 

In dieser AusfGhrungsform der Erfindung kann in einer entsprechenden Weiterbildung das Programm 
der zentralen Steuereinheit, neben der freien Prog ram mierbarkeit, auch die VerknGpfung bestimmter * 
maschineninterner Zustande zur BewSltigung benutzerspezifischer Steuerungsaufgaben zulassen. 
20 In einer anderen AusfGhrungsform der Erfindung kann das Programm zur benutzerspezifischen Pro- 
grammierung der intelligenten Multifunktionsbaugruppe auch auf einer externen Datenverarbeitungsanlage 
ablaufen und an die Baugruppe durch Einbringen eines entsprechend programmierten Festwertspeichers 
(z.B. einem PROM oder EPROM) oder durch DatenGbertragung Gber eine spezielle Schnittstelle der 
Baugruppe Gbergeben werden. 
25 Weitere AusfGhrungsformen der Erfindung ergeben sich aus den UnteransprGchen. 

Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines in der Zeichnung dargestellten AusfGhrungsbeispieles 
nSher erlautert. In der Zeichnung zeigen 

Fig. 1 ein Blockschaltbild der erfindungsgemSBen Steuervorrichtung und 
Fig. 2 das Blockschaltbild der Multifunktionsbaugruppe in Fig. 1. 
30 "Fig. 1 zeigt in einem Blockschaltbild schematisch den Aufbau der erfindungsgemSBen Steuervorrich- 
tung fur eine Spinnereimaschine am Beispiel einer Ringspinnmaschine. Dabei sind aus GrGnden der 
Einfachheit nicht samtliche Steuerungsfunktionen der Maschine dargestellt. Die Erfindung wird vielmehr am 
Beispiel der Steuerung der Ringbank einer Ringspinnmaschine erlautert. 

Die erfindungsgemaBe Steuervorrichtung besteht aus einer zentralen Steuereinheit 1 , welche zumindest 
35 die Gbergeordneten Steuerungsaufgaben, wie das Anfahren und Stilisetzen der Maschine, und die Koordina- 
tion der einzelnen Teilsteuerungsaufgaben, wie z.B. die Steuerung des Streckwerks und der Ringbank der 
Ringspinnmaschine oder die Steuerung einer Fadenansetzvorrichtung, Gbernimmt. Daneben kann die 
zentrale Steuervorrichtung im Bedarfsfall selbstverstandlich auch einzelne Detailsteuerungsaufgaben aus- 
fGhren, wie z.B. das Ausiosen eines Bedienerrufs im Fehlerfall. 
40 Die zentrale Steuereinheit 1 ist Gber eine Busanschalteeinheit 2, die Teil der zentralen Steuereinheit 1 
sein kann, mit einem Bus 3 verbunden, der vorzugsweise zur Stromversorgung und zur DatenUbertragung 
von und zu den Peripherieeinheiten dient. 

Als Peripherieeinheiten, welche zur Steuerung einzelner Aktoren und Sensoren der Ringspinnmaschine 
dienen, werden Ein/Ausgabeeinheiten 4 verwendet, welche vorzugsweise mehrere standardisierte Ein- bzw. 
45 Ausgange aufweisen, wie z.B. serieile Schnittsteilen, Analogeingange (Erfassen analoger Sensorsignale), 
DigitaleingSnge (Erkennung digitaler MaschinenzustSnde), Z&hlereingSnge (Frequenzmessung, Geschwin- 
digkeitsmessung), Analogausgange (Steuersignal fGr Umrichter zur Steuerung der Motorendrehzah!) oder 
Digitalausgange (Schaltausgange, Steuerung von Schrittmotoren). 

Als Beispiel sind in Fig. 1 eine erste Ein/Ausgabeeinheit 4* und eine zweite Ein/Ausgabeeinheit 4" 
so dargestellt, welche jeweils mittels einer Busanschalteeinheit - diese kann selbstverstandlich wieder in die 
Ein/Ausgabeeinheiten integriert sein - mit dem Bus 3 verbunden sind. 

Die erste Ein/Ausgabeeinheit 4' ist Gber digitale EingSnge mit den AusgSngen jeweils eines Faden- 
bruchwachters 5 einer Spinnstelle verbunden, welcher beispielsweise bei Auftreten eines Fadenbruchs 
seinen Ausgang von logisch Null auf logisch Eins setzt. Insoweit erfolgt bereits im Fadenbruchwachter 5 
55 eine Vorverarbeitung dieses Sensorsignals. 

Des weiteren sind mehrere digitale Schaltausgange der Ein/Ausgabeeinheit 4' mit jeweils einer 
Luntenstoppvorrichtung 6 verbunden, so daB bei Meidung eines Fadenbruchs durch einen Fadenbruch- 
wachter Gber die Ein/Ausgabeeinheit 4' an die zentrale Steuereinheit 1 diese durch einen entsprechenden 
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Se^ e n 4 den batreffenden Scha,aus 9 an 9 und die Luntenstoppvorrichtung 

— * res s^i— ^s;^ jr?r » -* 

w betreffende Ein/Ausgabeeinheit adressiert und l an^hnL^n ' , ? -? . 9 Bn/Ausgabeeinheiten die 

^^cT ^V S ^ ^ ® ^9^®®^"^®^" ^^gevi^nscMen'^Welse meh ™ 

Ein/Au^ab SitSTndr^ ft E j n,eSe ' 1 eines e iner 

wird in bestimmten *^lE? a S^^^J to -r n ^ n8 ^ P 0 '"" 9 "' Hierbei 

Neben diesen Ein/Ausgabeeinheiten 4 bekannter Art weist die in Rn 1 ^ - 

Steuervorrichtung fur eine Spinnereimaschine zusatzlteh erne m i lnL„«2 9 est9l,te ' erf,ndun 9sgemaBe 
eine vorzugsweise integrierte Anschaiteeinheit 2 nS tm Bus 3 SSTT^SS? ^ 
Bel de e r T^^T^T^ «■ ™hrere standardisierte Ein- und AusgangeTuf ^ 

Fall eines Einzelspindelantriebs. aber auch irr FaTeines i J^Z* nr h ' er voraus 9esetzten 

dieses Signal aus der Spannungsversorgung def A^ebsmotorr nT Ta "9 enHa,rieme "^ieb S , kann 

d s r r°r 9, f 96 ' 6 ^ werden - we,che ub »^~^ 

(abso.uten) Ist-Wertes der Ringbankposition verbSndJrT Dieser Censor 10 liS^ hl - ?" *** 

si9 tht;^ e : ent r chenden ** **zz^zini:ni be,spie,swe ' se - 

Schl.eBI,ch .st em Ausgang der Multifunktionsbaugruppe 8 mit dem Antrieb 1 1 d„r R inn ^ k , 

jedoch durch den schematise* dargestellten Bus 3 umfaBt sein Ze.chnung 

Fig. 2 zeigt schematisch den Aufbau der Multifunktionsbaugruppe 8 Das Herzsttlrk ri»r r= n 
namlich ein Rechenwerk (CPU = Central Processino Unirt hiJr ! » e u ! H © r 2st0ck der Baugruppe. 
trennung und eine Busanschalteeinhert 2 ^ tefbunden 13 "* PO,entiaN 

der nachteilige EinfluB von Potentialdiffere^^^^ ™* *"* d ' S Pote "«^ennung 

ren standardised Eingangen ,N, bis .N n und AusgSerl ^ST^Sr^r^ "* ^ 

der f r n h 9 r mmter Funkwonen 

hierzu Jewells Oaten zwiscben der -tra.en^^ 
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werden mOSten. Diese Kommunikation kann sich daher auf die Obergeordneten Funktionen, beispielsweise 
Start- und Stop-Anweisungen Oder die Obertragung von Maschirtendaten zur statistischen Auswertung oder 
Protokollzwecken. beschranken. 

Zur Steuerung der Ringbank der Ringspinnmaschine wird der Multifunktionsbaugruppe 8, wie vorste- 

5 hend beschrieben, das Signal des Sensors 9 und des Sensors 10 zugefUhrt Aus dem Signal des Sensors 9 
ermittelt die Multifunktionsbaugruppe mittels einer entsprechenden Prog ram m routine die Spindeldrehzahl 
und steuert abhangig von der Ringbankposition, d.h. dem Signal des Sensors 10, den Ringbankantrieb 11 
entsprechend einer im Speicher 14 abgelegten Funktion in der gewunschten Weise an. 

Auf diese Weise ISBt sich auch eine Regelung der Ring ban kbewegung in Form einer geschlossenen 

to digitalen Regelschleife verwirklichen. 

Selbstverstandlich kann die Multifunktionsbaugruppe nicht nur zur Steuerung der Ringbank, sondern 
auch fOr eine Vielzahl anderer Steuerungsaufgaben eingesetzt werden, wie z.B. zur Steuerung der des 
Systems Einzelspindelantrieb-Luntenstopp-Fadenansetzvorrichtung, der (einzeln angetriebenen) Walzen ei- 
nes Streckwerks Oder einer automatischen Spulenwechselvorrichtung. 

75 1st der Speicher 14 der Multifunktionsbaugruppe 8 als RAM ausgebildet, so kann die Steuersoftware der 
Baugruppe auch von der zentralen Steuereinheit 1 "gebootet" werden. Aufgrund der meist groBen 
Datenmengen und, der daraus resultierenden Jangen Obertragungszeit spllte dieser Vprgang allerdings auf 
Fade beschrankt werden, in denen dies unvermeidlich ist, z.B. beim Installieren der Maschine Oder nach 
einer ISngeren AuBerbetriebnahme. Kurze Stromausfalle oder ein kurzes Abklemmen der Strom versorgung 

20 sollten dagegen, wie oben erwShnt, durch eine Batteriepufferung des Speichers abgefangen werden. 

SelbstverstSndlich kann der Speicher 14 der Multifunktionsbaugruppe jedoch auch als Nur-Lese- 
Speicher (ROM) oder program mierbarer Nur-Lese-Speicher (PROM) ausgebildet sein. Hierdurch wird eine 
Batteriepufferung QberflGssig. Ein "Booten" der Steuersoftware ist dann jedoch nicht mehr moglich, bzw. 
nur durch den Einsatz von sog. EEPROM's (Electrically Erasable Programmable Read only Memory) zu 

25 erreichen. 

Des weiteren kann ein Teil des Speichers 14 zur Ablage von bestimmten Parametem reserviert sein, 
die z.B. die Ringbankbewegung abhSngig von der Art des zu verarbeitenden Materials festlegen. Diese 
Parameter ktfnnen dann im Bedarfsfall entweder von der zentralen Steuereinheit an die Multifunktionsbau- 
gruppe Obertragen werden oder im Speicher 14 sind mehrere ParametersStze abgelegt und die zentrale 

30 Steuereinheit Ubermittett nur die Nummer des gewOnschten Parametersatzes. 

Durch die Verwendung einer derartlgen intelligehten Multifunktionsbaugruppe wird einerseits die Ausla- 
stung des Bussystems reduziert und andererseits die zentrale Steuereinheit nicht mit weiteren Steueraufga- 
ben belastet, da insbesondere zeitkritische Prozesse direkt in der Multifunktionsbaugruppe 8 ablaufen 
konnen. Zudem wird durch diese Mafinahme die Fehlerwahrscheinlichkeit reduziert, da nicht mehr alle 

35 Daten bzw. Signale liber den Bus zwischen der zentralen Steuereinheit und den Aktoren und Sensoren 
ausgetauscht werden mUssen. 

Gleichzeitig wird die einfache Anpassung der Steuervorrichtung, beispielsweise an eine neu entwickelte 
Spinnerei maschine, ermdglicht, da durch die prog ram mierbare Ausbildung der Multifunktionsbaugruppe und 
das Vorhandensein mehrerer standardisierter Ein- und Ausgange die Baugruppe die unterschiedlichsten 

ao Steuerungsaufgaben bewaltigen kann. Hierdurch wird auch eine Senkung der Entwicklungs- und Produk- 
tionskosten erreicht, da ein und dieselbe Baugruppe in hoheren Stuckzahlen gefertigt und fOr verschiedene 
Maschinen sowie unterschiedliche Steuerungsaufgaben verwendet werden kann. 

Die Neuentwicklung bzw. Anderungsentwicklung kann daher im wesentlichen auf die Entwicklung der 
erforderiichen Software fOr die zentrale Steuereinheit und die Multifunktionsbaugruppe(n) beschrankt wer- 

45 den. 

In einer Weiterbildung der erfindungsgem§Ben Steuervorrichtung wird durch die Verwendung einer 
separaten Multifunktionsbaugruppe die benutzerspezifische Anpassung der Spinnerei maschine durch den 
Benutzer selbst ermoglicht Hierzu kann die zentrale Steuereinheit 1 eine speziell hierfOr geeignete 
Software bereitstellen, die es dem Benutzer eriaubt, ein Programm fUr die separate Multifunktionsbaugruppe 
so zu erstellen. Vorzugsweise ermoglicht diese Software dem Benutzer auch den Zugriff auf bestimmte 
maschineninterne ZustMnde, wie z.B. die Position der Ringbank, die Spindeldrehzahl etc. Der Benutzer kann 
damit durch den Erwerb einer weiteren Multifunktionsbaugruppe 8 bestimmte fUr ihn zusatzlich oder in 
anderer Weise erforderliche Steuerungsaufgaben losen. 

Allerdings wird i.a. dem Benutzer der Zugriff auf bestimmte Grundfunktionen der Maschine aus 
55 GrClnden der Garantieleistung und der Produkthaftung verwehrt werden mQssen. 

Die nachstehenden Tabellen 1 und 2 verdeutlichen eine Moglichkeit zur Realisierung des Programms 
zur Erstellung eines anwenderspezifischen Steuerprogramms. 
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■nJSL rSl nr P ' ogramms erhalt auf einem Display beispielsweise die vorstehenden Tabellen 
angezetgt Dabe. d.enen die in den Tabellen 1 und 2 enthaltenen Parameter Z, bis Z* als Platehalter for 
bestmrnte Maschinenzustande Oder Bedingungen, z.B. ^aOe^c^^on^af^^ZZ 
a^omat-sche Fadenansetzvornchtung", "Spindeldrehzahl > vorbestimmter Wert" SabeTii es mogich 

und e.nem Ausgang OUT, bis OUT m oder einer weiteren Marketable. z.B. Mi bis £ zuweSen 
wSaTStSESE" 9 K6nnen ^ ^ M ' * * auf anaioge Weise mittels der 

Nach dem Eintragen der VerKnOpfungen erzeugt das Programm den Code fur das Steueroroaramm 
weic^es das MuitfunkUonsmodu. ensprechend den vom Benutzer definierten Ven^nUptSS^en 

H a J m ( F f" d f "l,*? J 356 " 6 " 1 Und 2 dar 8 estel| ten Beispiels rein boolscher Verknupfungen eraibt sich 
sT^Z^s Muttifunktionsmod "' s des nach diesen Vor^ch^SlLn 

Der Ausgang OUT, des Multifunktionsmoduls wird gemSB der Verknupfungsvorschrift Z, AND Z* aesetzt 
wenn die Masch.nenzustande/Bedingungen Z, und Za erfUllt sind. 9 

^ r » US , 9an9 ° UT2 Wird 99SetZt W9nn die Me| -kervariablen M, und M 2 gesetzt sind fFabelle 2) Dabei 
M f Me S er :f able M ' 9 esetet - —» ^e Zustande/Bedingungen Za undl* erfaV sind unJ 
Merkervanable M 2 ,st gesetzt. wenn die Zustande/Bedingungen Z, und Z, erfullt sind Dam it eraL h ! 
logische VerknUpfungsvorschrift OUT 2 =(Z, AND Z 3 ) AND (Z, AND Z,) 9 ° 

fen.^ die VOrSteh8nd b6SChriebene Weise lasse " si ^h also maximal vier ZustSnde/Bedingungen verknup- 

Selbst/erstandlich kann die Anzahl der maximal zu verknupfenden Zustande/Bedingungen jedoch durch 
e.ne VergroBerung der Schachtelungstiefe. d.h. durch die Verwendung von weiteren MerfervSlen rur 
Verknllpfung von Merkervariablen) erh8ht werden. werkeryariablen (zur 

Dabei kSnnen nicht nur boolsche Operationen. sondern auch beliebige andere mathematische VerknUn 
fungen, wie z.B. die vier Grundrechenarten. verwendet werden. matnemanscne VerknUp- 

Auch kann die Software zur Erstellung des kundenspezifischen Programms fdr die weitere Multifunk 
.onsbaugruppe nicht nur in der zentralen Steuereinheit bereitgestellt werden. sondem afs Ci S' 
lungs-Software zum Ablauf auf externen Datenverarbeitungsanlagen ausgeb .det seTn n diesero pTmuB 
«r e M uto to N r W erste.lte Programm dann auf einen PROM, Iprom I EEPrSm ode 
dergl ubertragen und d.eser dann in die Baugruppe eingesetzt werden. I* der Speicher als RAM 
ausgeb,.det, so kann die Ubertragung des Programms auch durch eine speJe! h7eX geShaZ 
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Schnittstelle der Baugruppe erfolgen oder das Programm Uber den Bus 3 von der externen Datenverarbei- 
tungsanlage direkt Oder Uber den Umweg auf die zentrale Steuereinheit 1 auf die Multifunktionsbaugruppe 
Ubertragen werden. 

Diese Moglichkeit des Erzeugens eines benutzerspezifischen Steuerprogramms fiir eine Spinnereima- 
5 schine ist nicht zwangslaufig an die Verwendung eines Multifunktionsmoduls gebunden, obwohl mit dieser 
Konstellation ein grofier Teil aller AnwendungsfSlle abgedeckt wird. Vielmehr kann ein derartiges Steuerpro- 
gramm auch selbstSndig in der zentralen Steuereinheit 1 ablaufen und beliebige (auch nicht-intelligente) . 
PeripherigerSte oder Aktoren und Sensoren einer Spinnereimaschine ansteuern, unabhangig davon, ob 
diese Uber einen Bus oder auf andere Weise, z.B. direkt verdrahtet oder drahtlos, mit der zentralen 
to Steuereinheit verbunden sind. 

Dabei kann das Steuerprogramm nicht nur als selbstSndiges Programm, sondern z.B. in Form einer 
oder mehrerer Unterroutinen ausgestaltet sein, welche mit einem Standard-Steuerprogramm zur Steuerung 
der Standard-Maschinenfunktionen verknUpft werden. 

Die vorstehend dargestellte Moglichkeit das Programm zur Erzeugung des Steuerprogramms auf einer 
75 externen Datenverarbeitungsanlage ablaufen zu lassen und nur den Code des Steuerprogramms auf die 
Maschine, d.h. in die zentrale Steuereinheit zu Ubertragen, laBt sich in diesem Fall selbstverstandlich analog 
anwenden.. ^ 

Patentansprtiche 

20 

1. Steuervorrichtung fUr eine Spinnereimaschine mit einer zentralen Steuereinheit, welche Uber einen Bus 
mit mehreren Sensoren Oder Aktoren der Spinnereimaschine verbunden ist, 

dadurch gekennzeichnet, daB 

- zumindest eine intelligente Multifunktionsbaugruppe (8) vorhanden ist, welche Uber den Bus (3) 
25 mit der zentralen Steuereinheit (1) verbunden ist und welche 

- ein Rechenwerk (CPU) und einen Speicher (14) zur Aufnahme eines Steuerprogramms sowie 
einen oder mehrere Eingange (INi bis IN n ) oder Ausgange (OUTi bis OUT m ) aufweist, von denen 
zumindest ein Eingang oder Ausgang mit einem Sensor (9, 10) oder Aktor (11) verbunden ist, 

- wobei die zumindest eine intelligente Multifunktionsbaugruppe (8) zur Im wesentiichen selbstSndi- 
30 gen Verarbeitung der Signale der mit ihr verbundenen Sensoren (9, 10) und Steuerung der mit ihr 

verbundenen Aktoren (1 1 ) dient und * , 

- wobei die Art und Anzahl der Eingange (INi bis IN n ) oder Ausgange (OUTi bis OUT m ) so gewahlt 
ist, daB die Multifunktionsbaugruppe (8) im wesentiichen zur Steuerung samtlicher bei einer 
Spinnereimaschine auftretender Steuerungsaufgaben einsetzbar ist. 

35 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB das Steuerungsprogramm von der zentra- 
len Steuereinheit (1) in den Speicher (14) ladbar ist. 

3- Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB ein Teil des Speichers (14) zur 
40 Aufnahme eines oder mehrerer Parametersatze dient und daB die Parametersatze von der zentralen 
Steuereinheit (1) auswahlbar oder austauschbar sind. 

4. Vorrichtung nach einem der AnsprUche 2 und 3, dadurch gekennzeichnet, daB die zentrale Steuerein- 
heit (1 ) ein Programm umfaBt, welches die Erstellung eines benutzerspezifischen Steuerprogramms fur 

45 die Multifunktionsbaugruppe (8) durch den Benutzer selbst ermSglicht. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, daB das Programm der zentralen Steuereinheit 
(1) den Zugriff auf maschineninterne Zustande und deren VerknUpfung ermoglicht. 

so 6. Vorrichtung nach Anspruch 4 oder 5, dadurch gekennzeichnet. daB das Programm nicht auf der 
zentralen Steuereinheit, sondern auf einer externen Datenverarbeitungsanlage ablauft und das benutzer- 
spezifische Steuerprogramm mittels einer speziellen Schnittstelle oder Uber den Bus (3) von der 
externen Datenverarbeitungsanlage in den Speicher der Multifunktionsbaugruppe Ubertragen wird. 

55 7. Spinnereimaschine mit einer Steuervorrichtung nach einem der vorhergehenden AnsprUche. 
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